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Die Erfindung betnfft eine Betatigungseinrichtung 
tur elektromotorisch bewegbare Teile von Kraftfahr- 
zeugen gemafl dem Oberbegriff des Anspruchs 1. 

Die Erfindung geht aus von einem Stand der Technik, 
wie er in der DE-OS 33 24 107 offenbart ist. Die dort 
beschnebene Betatigungseinrichtung umfaBt einen 
Sollwertgeber, mittels dessen eine bestimmte Stellung 
des bewegbaren Teiles vorwahlbar ist, und sie umfaBt 
weiterhin einen Regelkreis, der die Iststeliung des be- 
wegbaren Teiles mit der Sollstellung vergleicht und das 
bewegbare Teil so lange antreibt, bis die Iststeliung 
gleich der Sollstellung ist. 

Unter den mehreren in der DE-OS 33 24 107 aufge- 
fuhrten Ausfuhrungsbeispielen ist anhand der Fig. 10 
eines beschrieben, bei dem der Istwert, d.h. die Stellung 
des bewegbaren Teiles, mittels eines inkrementalen Ist- 
wertgebers ermittelt wird. Der digitale Wert wird dann 
in einen Analogwert umgewandelt, und der Abgleich 
des Regelkreises erfolgt Qber einen reineh Analogwert- 
vergleich. In einem anderen Ausfuhrungsbeispiel 
(Fig. 1 1) erfolgen sowohl die Sollwertvorgaben als auch 
die Istwerterfassurig uber Potentiometer, d. h. somit 
analog, und diese Analogwerte werden uber einen AJD- 
Wandler in digitale Werte umgewandelt und einem Mi- 
kroprozessor zugefuhrt, der den Regelabgleich digital 
durchfiihrt. 

Im Falle der bekannten Betatigungseinrichtung erhalt 
der Prozessor bei der Verwendung eines inkrementalen 
Istwertgebers keine zwingende Information Qber die 
absolute Stellung des bewegbaren Teiles. Die absolute 
Stellung muB deshalb bei der ersten Inbetriebnahme im 
Prozessor abgespeichert werden. Dies kann z. B. durch 
Anfahren an eine definierte Endlage geschehen. Erleidet 
der Prozessor danach wahrend des normalen Betriebes 
Zahlfehler, etwa durch hochfrequente elektrische St6- 
rungen, so laufen Soil- und Istwert in unkontrollierbarer 
Weise auseinander. Auch Bordnetzunterbrechungen 
konnen zu solchen Fehlfunktionen fuhren. Besonders 
unangenehm konnen sich solche Fehler des Zahlerstan- 
des auswirken, wenn die Betatigungseinrichtung einen 
Klemmschutz in Form einer SchlieBkraftbegrenzung 
enthalt, die in der Stellung unmittelbar vor dem Einfah- 
ren des bewegbaren Teiles in eine Dichtung (z. B. bei 
einer Fensterscheibe) aufgehoben werden muB, urn die 
zum vollstandigen SchlieBen notwendige hohe Stell- 
kraft zu ermoglichen. Durch ein Defizit im Zahlstand 
wird nun der Schutzmechanismus ungewollt ausgeldst, 
wodurch das bewegbare Teil nicht mehr zu schlieflen 
ware. 

Entsprechende Schwierigkeiten treten auch bei einer 
anderen (aus der DE-PS 31 39 557) bekannten Steuer- 
einrichtung zum Anhalten der Welle eines in seiner 
Drehrichtung umsteuerbaren Gleichstrommotors in 
vorbestimmter Stellung auf, bei der die Ausgangswelie 
des Motors mit einem inkrementalen Istwertgeber ver- 
bunden ist, der zwei um 90° gegeneinander phasenver- 
schobene Istwertsignale abgibt Dem Istwertgeber ist 
ein MeBverstarker mit zwei monostabilen Kippstufen 
nachgeschaltet Das eine Istwertsignal geht der einen 
Kippstufe unmittelbar und der anderen Kippstufe uber 
einen Inverter zu, daB die eine Kippstufe Impulse in 
Abhangigkeit von der ansteigenden Flanke und die an- 
dere Kippstufe Impulse in Abhangigkeit von der abfal- 
lenden Flanke des einen Istwertsignal erzeugt Jeder der 
Kippstufen ist eine UND-Schaltung nachgeschaltet, die 
das Ausgangssignal der betreffenden Kippstufe mit dem 



anderen Istwertsignal verknilpft, um Impulsfolgen zu 
erhalten, die, je nachdem ob das eine Istwertsignal dem 
anderen Istwertsignal voran- oder nacheilt, kennzeich- 
nend fur eine Drehung der Motorausgangswelle in Vor- 
s warts- bzw. Ruckwartsrichtung sind. Diese Impulsfol- 
gen werden dem Aufwarts- bzw. dem Abwartszahlein- 
gang etnes Zweirichtungszahlers zugefuhrt, der auf ei- 
nen dem Solldrehwinkel des Motors entsprechenden 
Wert voreingestellt ist Der Motor wird stillgesetzt, 
io wenn der Zahler auf Null heruntergezahlt hat 

Bei der Verwendung eines absoluten Istwertgebers, 
etwa eines Potentiometers, besteht die Schwierigkeit 
den gesamten Verstellbereich des Potentiometers durch 
eine formschlussige Verbindung (Getriebe) hinreichend 
is genau abzubilden. Dies ist ohne elektrisch/mechanische 
Justierarbeit kaum moglich. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, diese 
Nachteile zu uberwinden und eine Betatigungseinrich- 
tung anzugeben, bei der dem Mikroprozessor eine ein- 
20 deutige und genaue Information uber die absolute Stel- 
lung des bewegbaren Teiles zugefuhrt wird. 

Diese Aufgabe ist durch eine Betatigungseinrichtung 
geldst welche die im Anspruch 1 angegebenen Merk- 
male aufweist Dabei ist der Begriff "Schiebedach" allge- 
25 mein zu verstehen; das heiBt, er soil Schiebehebedacher 
Spoilerdacher und Hebedacher mit einem oder mehre- 
ren Deckeln oder Deckelteilen ebenso umfassen wie 
Faltdacher oder Kombinationen von derartigen Da- 
chern. 

30 Weitere Ausgestaltungen der Erfindung ergeben sich 
aus den Unteranspruchen. 

Bei der erfindungsgemaBen Betatigungseinrichtung 
ist also zusatzlich zu dem inkrementalen Istwertgeber 
ein absoluter Istwertgeber vorgesehen, der auf dem ge- 
35 samten Verschiebeweg des bewegbaren Teiles ein Si- 
gnal, insbesondere einen Impuis angibt, das einer be- 
stimmten Position des bewegbaren Teiles, z. B. der 
SchlieBstellung des Schie bed aches, zugeordnet ist Bei- 
de Istwertgeber sind dabei durch Getriebeelemente in 
40 lhrer Stellung zueinander festgelegt Der absolute Ist- 
wertgeber kann dieses Signal unmittelbar beim Errei- 
chen der vorbestimmten Position abgeben. Der absolu- 
te Istwertgeber kann aber auch so ausgebildet sein, daB 
er in einem festen Abstand nach beiden Seiten von der 
45 bestimmten Position jeweils ein Signal abgibt. Durch 
dieses Signal kann der Prozessor ein Zahlregister auf 
einen Wert setzen, der dieser gerade erreichten Position 
entspricht 

In einer bevorzugten Ausfuhrungsform besteht der 
so inkrementale Istwertgeber aus einem in axialer Rich- 
tung vielpolig magnetisierten Magnetring, der sich an 
einem oder zwei Magnetsensoren vorbeidreht und eine 
der gewunschten Positioniergenauigkeit entsprechende 
Anzahl von Zahlimpulsen an den Mikroprozessor He- 
ss fert 

Der absolute Istwertgeber besteht zweckmaBig eben- 
falls aus einem axial magnetisierten Magnetring, der 
jedoch auf seinem Umfang nur einen eng begrenzten 
Magnetpol besitzt wahrend der iibrige Teil nicht oder 
60 entgegengcsetzt magnetisiert ist 

Ein AusfQhrungsbeispiel der Betatigungseinrichtung 
nach der Erfindung ist. nachstehend anhand der Zeich- 
nung naher beschrieben. Es zeigen: 
Fig. 1 ein Blockschaltbild der Betatigungseinrichtung 
65 mit den elektromechanischen Antriebsteilen, 

Fig. 2 schematisch die Diagramme der vom inkre- 
mentalen und absoluten Istwertgeber abgegebenen Pul- 
se sowie eine schematische Ansicht der beiden Istwert- 
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geber, 

Fig. 3 eine Explosionsdarstellung der Betatigungsein- 
richtung. . 

In Fig. 1 ist mit 1 ein Elektromotor bezeichnet, der 
Qber ein nur in Fig. 3 dargestelltes Schneckengetriebe 
34 auf eine Welle 2 wirkt Mit dieser Welle ist ein Zahn- 
ritzel 3 drehfest verbunden, das in zwei gewendelte, 
zugdrucksteife Kabel 4, 4a, sogenannte Steigungskabel, 
eingreift Schiebedacher, heute Qberwiegend als Spoi- 
lerdacher oder Schiebe-Hebe-Qacher ausgefuhrt wer- 
den meistens mittels solcher Steigungskabel angetrie- 
ben. Die Fensterheber in einer Autotiir wirken oft Qber 
eine Seiltrommel und ein glattes Seil auf das bewegbare 
TeiL Far die weitere Betrachtung ist es jedoch gleichgul- 
tig, mit welchen Mitteln die Krafteinleitung auf das be- 
wegbare Teil erfolgt Zur besseren Obersicht ist das 
bewegbare Teil, also der Dachdeckel, in der Fig. 1 nicht 
dargestellt Fur ein Schiebe-Hebe-Dach ist charakteri- 
stisch, daB die SchlieBstellung des Deckels nicht in einer 
Endstellung der Steigungskabel 4, 4a liegt sondern in 
einer Zwischenstellung, die durch keinerlei mechanische 
Rastung gesichert ist, sondern lediglich durch den Still- 
stand des Motors 1 in einer genau einzuhaltenden Posi- 
tion gegeben ist Den Endstellungen der Steigungskabel 
4, 4a entsprechen auf der einen Seite die Offenstellung 
des Deckels und auf der anderen Seite die voile Hebe- 
stellung des Deckels. 

Der Sollwert der Schiebedachverstellung ist an einem 
in diesem Ausfuhrungsbeispiel als Potentiometer ausge- 
bildeten Sollwertgeber 5 vorwahlbar. Die bei der Vor- 
wahl dort abgegriffene analoge Spannung wird Qber 
einen A/D-Wandler 6 einem Mikroprozessor 7 zuge- 
fiihrt, der den digitalisierten Sollwert mit einem digita- 
len Istwert vergleicht der aus der Stellung des Schiebe- 
dachs abgeleitet wird und der den Motor 1 stillsetzt, 
wenn die Differenz zwischen vorgegebenem Sollwert 
und stellungsabhangigem Istwert zu Null geworden ist 

Dieser Istwert wird von einem inkrementalen Ist- 
wertgeber 8 geliefert der einen Magnetring 9 mit z. B. 
20 Magnetpolen aufweist (Fig. 2\ Der Magnetring 9 
dreht sich mit der Welle 2 mil und erzeugt in Magnet- 
sensoren 10 und 10a Impulse, die dem Mikroprozessor 7 
zugefuhrt und dort mittels eines bei 7a angedeuteten 
Zahlregisters gez&hlt werden. Die Sensoren 10 und 10a 
sind zueinander phasenverschoben angeordnet und lie- 
fern daher phasenverschobene Pulse, aus deren Ver- 
schieberichtung in bekannter Weise die Information 
Ober die Drehrichtung des Motors 1 gewonnen wird. 

Ober den gesamten Verschiebeweg des bewegbaren 
Teils liefert der inkrementale Istwertgeber 8 mithin eine 
vorgegebene Anzahl von Pulsen, aus deren Zahl an sich 
die jeweilige Stellung des Schiebedaches erkennbar ist 
insbesondere die beiden Endstellungen (Offenstellung 
und Ausklappstellung) und vor allem die dazwischenlie* 
gende SchlieBstellung. 

Wie eingangs be re its ausgefiihrt wurde, ist diese rein 
auf dem Zahlen der Pulse beruhende Information Ober 
die tatsachliche Stellung des bewegbaren Teiles, bei- 
spielsweise eines Schiebedaches, in der Praxis nicht zu- 
verlassig, weil im Mikroprozessor ZShlfehler auftreten 
konnen, die sich im Laufe der Zeit zu Abweichungen 
summieren kennen, die nicht mehr tolerierbar sind 

Dieser Mangel wird vorliegend datiurch behoben, daB 
zusatzlich zu dem inkrementalen Istwertgeber 8 noch 
ein absoluter Istwertgeber 1 1 vorgesehen ist der dem' 
Mikroprozessor 7 an einer bestimmten Position des be- 
wegbaren Teiles eine absolute Information uber die er- 
reichte Stellung liefert und der das Zahlregister 7a des 



405 C2 • 

4 

Prozessors neu setzen kann. Im vorliegenden Ausfuh- 
rungsbeispiel ist diese absolute Information der SchlieB- 
stellung des Schiebedaches zugeordnet Dies ist beson- 
ders vorteilhaft da diese Stellung, wie bereits erwahnt 
5. besonders genau und zuverlassig getroffen werden muB 
und andererseits die am haufigsten gewahlte Stellung, 
d. h. die fur eine Fehlerkorrektur am besten geeignete 
Stellung, ist Es sei hier aber ausdrucklich darauf hinge- 
wiesen, dafl diese Zuordnung nicht zwingend ist son- 
io dern frei gewahlt werden kann. Die absolute Informa- 
tion konnte z. B. auch einer Endstellung des Verschiebe- 
weges zugeordnet sein, wobei es sich als praktisch er- 
wiesen hat, dann die Hebestellung des Daches zu wah- 
len. 

15 Der Absolutwertgeber 11 besteht aus einem auf ei- 
nem Zahnrad 12 angeordneten Magnetring 13, mit dem 
ein Magnetsensor 14 zusammenwirkt Der Magnetring 
13 hat auf seinem Umfang nur einen schmalen Polbe- 
reich 15, w&hrend der QbrigeTeil entgegengesetzt oder 

20 nicht magnetisiert ist (Fig. 2). Angetrieben wird das 
Zahnrad 12 von einem Einzahngetriebe 16, das seiner- 
seits von der Welle 2 gedreht wird. Dabei ist die in Fig. 1 
gezeigte Anordnung rein schematisch, um die Funktion 
besser darstellen zu kdnnen. In der praktischen Ausfiih- 

25 rungsform kann dieser getrieblicheTeil konstruktiv vol- 
lig anders gestaltet sein. 

Um die durch den Sollwertgeber 5 bestimmte Stel- 
lung zu erreichen, kann die Drehrichtung des Motors 1 
durch zwei Relais 17 und 17a sowie deren Umschaltkon- 

30 takte 17' bzw. 17a' entsprechend gesteuert werden. In 
Abhangigkeit von der ICinematik eines Schiebe-Hebe- 
Daches kann es schwierig sein, eine gewahlte Stellung 
des Deckels durch den Regelkreis genau und ohne 
Oberschwingen einzustellen. Der Zusammenhang zwi- 

35 schen dem Drehwinkel der Welle 2 und der Deckelstel- 
lung ist im Hebebereich stark nichtlinear. Die Reibungs- 
und WindkrSfte sowie variierende Bordnetzspannung 
haben EinfluB auf das Verhalten des Regelkreises. Des- 
halb ist es vorteilhaft, die Motordrehzahl mittels einer 

40 Pulsbreitenmodulation durch den Prozessor 7 entspre- 
chend dem Verstellprogramm stufenlos anzupassen. So 
kann z. B. das Einfahren in die SchlieBstellung stark ver- 
iangsamt erfolgen, um auf eine eventuelle ICorrektur des 
Zahlerstandes noch rechtzeitig vor dem OberschieBen 

45 der SchlieBstellung reagieren zu kSnrien. Durch eirien 
weichen Motorenanlauf werden auch die Mechanik und 
das Bordnetz entlastet 

Ein fur diese Drehzahlanpassung vorgesehener Puls- 
breitenmodulator 18 besteht aus einem Dreieckgenera- 

50 tor 19 und einem Komparator 20, der die Dreieckspan- 
nung mit einer vom Mikroprozessor 7 auf einer Leitung 
21 angelieferten Analogspannuhg vergleicht und mit 
der hierdurch entstehenden Rechteckspannung einen 
im Spetsestromkreis des Elektromotors 1 liegenden 

55 Transistor 22 ansteuert 

Durch VerSnderung der Analogspannung auf der Lei- 
tung 21 ist damit die auf den Motor 1 wirkende mittlere 
Spannung verstellbar. Da Prozessoren im allgemeinen 
keine Analogausgange besitzen, kann diese durch Mit- 

.60 telung einer Rechteckspannung an einem Prozessoraus- 
gang 25 durch nachgeschaltete Integrierglieder 23 und 
24 erzeugt werden. In dieser Darstellung sind aile in der 
Praxis notwendigen Hilfsmittel wie Freilaufe, Schutzbe- 
schaltungen etc. weggelassen. 

65 Zur Messuhg des Motorstromes dienen ein mit der 
Kollektor-Emitter-Strecke des Transistors 22 in Reihe 
geschalteter Nebenwiderstand 26 und, da der Motor- 
strom nur in den Einschaltphasen des Transistors 22 
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uber diesen Nebenwiderstand flieBt, eine an den Wider- 
stand 26 angeschlossene sample-hold-Schaltung 27. Aus 
dem Stromverlauf, dem Geschwindigkeitsverlauf und 
der Battenespannung kann der Mikroprozessor 7 ent- 
scnetden, ob em Gegenstand eingeklemmt oder ob das 5 
bewegbare Teil schwergSngig ist 

An Steuereingangen 28, 29, 30 liegen beispielsweise 
ein Signal vom ZiindschloB, urn die gesamte Vorrich- 
tung betriebsbereit zu schalten, ein Signal von der Zen- 
tralvernegelung, urn den bewegbaren Teil automatisch i 0 
zu schlieBen, und ein Signal vom Tachometer an, urn den 
bewegbaren Teil oberhalb einer Grenzgeschwindigkeit > 
automattsch zu schlieBen. Die genaue Funktionsweise 
ist durch die Prozessorsoftware nahezu beliebig wahl- 
bar. Es konnen auch andere Signale aus dem Fahrzeug 15 
in die Funktionen einbezogen werden. Eine Schutzbe- 
schaltung 31 schiitzt den Mikroprozessor 7 vor Ober- 
spannungen und Storsignalen aus dem Fahrzeugkabel- 
satz. Die Stromversorgung und ein sogenanntes watch- 
dog fur den Prozessor sind als Block 32 angedeutet. 2 o 

Es hat sich als praktisch erwiesen, bestimmte als Op- 
tion wahlbare Funktionen durch einen mit dem Poten- 
tiometer 5 kombinierten Drucktaster 33 auszulosen. So 
kann hier beispielsweise die Zentralverriegelung un- 
wirksam geschaltet werden, urn trotz automatischer 25 
Turvernegelung das Dach bewuBt etwas geoffnet zu 
• halten. 

In Fig. 2 ist eine vorteilhafte Zuordnung der Signale 
des inkrementalen und des absoluten Istwertgebers zu- 
einander gezeigt Oben ist der inkrementale Istwertge- 30 
ber 8, bestehend aus einem vielpolig magnetisierten Ma- 
gnetring 9 und den beiden Magnetsensoren 10, 10a, dar- 
gestellt, die bei. einer Drehung des Magnetrings 9 in 
Pfeiinchtung die beiden veranschaulichten, urn 90 Grad 
elektnsch versetzten Impulsreihen A und B abgeben, 35 
die eindeutig auf die Drehrichtung schlieBen lassen. Un- 
ten ist der absolute Istwertgeber 11, bestehend aus dem 
Magnetring 13 mit dem relativ schmalen, gegenpolig 
magnetisierten Polsegment 15 und dem Magnetsensor 
14, dargestellt, der bei der durch das Einzahngetriebe 16 40 
gegebenen Drehung in Pfeilrichtung einen symmetrisch 
zur SchlieBstellung liegenden Impuls C wie dargestellt 
abgibt. Sobald der absolute Geber 11 die ansteigende 
Flanke d des Impulses C abgibt, kann der Zahlerstand 
gepriift und gegebenenfalls korrigiert werden, und es 45 
sind m diesem Beispiel noch 5 Halbperioden zu zahlen, 
bis die genaue SchlieBstellung erreicht ist. Der Mikro- 
prozessor 7 hat deshalb genugend Zeit, durch Abregeln 
der Motorspannung ein weiches und treffgenaues Ein- 
fahren in die SchlieBstellung zu steuern bzw. zu regeln, 50 
selbst dann, wenn der Zahlerstand falsch gewesen sein 
sollte. Die Wahrscheinlichkeit, daB auf dem kurzen Weg 
von dieser steigenden Flanke Ci zur SchlieBstellung ein 
unzulassig groBer Zahlfehler auftritt, ist SuBerst gering. 
Er wiirde bei der nachsten geringen Offnung des Daches 55 
in eine der moglichen Richtungen sogleich wieder uber- 
priift und korrigiert Dies gilt auch bei der ersten Inbe- 
tnebnahme aus der SchlieBstellung heraus, so daB sich 
jede Justierarbeit eriibrigt 

Der absolute Istwertgeber kann auch so ausgebildet 60 
sein, daB er eine einzige Impulsflanke in der SchlieBstel- 
lung liefert, wie dies in Fig. 2 ganz unten bei D gestri- 
chelt dargestellt ist Diese Impulsform hat den Vorteil, 
daB sie auch bei einem vollkommen falsch oder nicht 
gesetzten Zahlregister dem Mikroprozessor 7 eindeutig 6 5 
Information gibt, auf welcher Seite von der SchlieBstel- 
lung sich der Mechanismus befindet Nachteilig ist aber, 
daB ein Neusetzen des Zahlregisters beim Offnen des 



Daches nur erfolgen kann, wenn die exakte SchlieBstel- 
lung nochmals uberfahren wird, und daB ein Neusetzen 
beim SchlieBen des Daches immer zu spat erfolgen wird 
so daB gelegentlich eine hdrbare ICorrektur der Position 
erfolgen kdnnte. 

Da durch ein automatisches Neusetzen des Zahlregi- 
sters permanente Fehler vermieden werden, kann das 
Zahlen dadurch vereinfacht werden, daB nur ein Ma- 
gnetsensor, z. B. 10, eingesetzt, und die Zahlrichtung 
entsprechend der Relaissteuerung angenommen wird. 

Fig. 3 zeigt eine Ausfiihrung der Betatigungseinrich- 
tung in Explosionsdarstellung. Die Motoreinheit besteht 
aus dem Motor 1 und dem Schneckengetriebe 34. An 
der Unterseite dieses Schneckengetriebes befinden sich 
nicnt sichtbar das Ritzei 3 zum mittelbaren Antrieb des 
bewegbaren Teiles und das Einzahngetriebe zum Fort- 
schalten des Zahnrads 12 (Zahne nicht gezeichnet) und 
des Magnetringes 13 mit dem Polsegment 15. DieTeile 
35, 36 sind Befestigungselemente fur das Zahnrad 12 
Die Elektromkeinheit befindet sich in einem mindestens 
teilweise aus Kunststoff gefertigten Gehause 37, das auf 
der .Motoreinheit durch Verschraubung in den Osen 38 
gehalten 1st In der inneren Gehausewand ist der Ma- 
gnetsensor 14 so befestigt, daB er die Steilung des Ma- 
gnetringes 13 durch die Kunststoffwand des Gehauses 
37 hmdurch erfassen kann. Die Elektronik ist auf einer 
Platine.39 aufgebaut. Auf ihr befinden sich auch die 
beiden Magnetsensoren 10 und 10a, die den zwanzigpo- 
hgen Magnetring 9 abtasten: Dieser Magnetring wird 
durch eine Wellscheibe 40 auf einem durch die Platine 
39 durchragenden Dorn 41 des Gehauses 37 zur Anlage 
gebracht, so daB ein geringer, definierter Abstand zwi- 
schen den Sensoren und dem Magnetring eingehalten 
wird. Die Welle 2 weist mindestens eine Schliisselflache 
2a auf, Ober welche der Magnetring 9 beim Aufstecken 
der Elektromkeinheit auf die Motoreinheit in einer defi- 
nierten Winkelstellung mechanisch angekoppelt wird 
Ein Deckel 42 schlieBt die Elektromkeinheit ab. 

Patentanspruche 

1. Betatigungseinrichtung fur elektromotorisch be- 
wegbare Teile von Kraftfahrzeugen, insbesondere 
fur Fensterheber und Schiebedacher, die von einem 
in seiner Drehrichtung umsteuerbaren Elektromo- 
tor angetrieben werden; mit einem Sollwertgeber 
fur die gewiinschte Position des bewegbaren Teiles, 
mit einem inkrementalen Istwertgeber fur die tat- 
sachliche Position des bewegbaren Teiles, mit ei- 
nem dem inkrementalen Istwertgeber zugeordne- 
ten Zahlregister und mit einem Mikroprozessor 
zum Vergleich von Soil- und Istwert und zur Aus- 
fiihrung von Steuer- bzw. Regelprogrammen, da- 
durch gekennzeichnet, dafl zusatzlich zu dem in- 
krementalen Istwertgeber (8) ein absoluter Istwert- 
geber (11) vorhanden ist der beim oder nahezu 
beim Erreichen einer bestimmten Position des be- 
wegbaren Teiles ein Signal oder ein Signalpaar ab- 
gibt, anhand dessen das Zahlregister (7a) neu ge- 
setzt wird, und daB der inkrementale und der abso- 
lute Istwertgeber (8, 11) durch Getriebeelemente 
(2, 16, 12) in ihrer Steilung zueinander festgelegt 
sind. 

2. Betatigungseinrichtung nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB die.bestimmte Position 
des bewegbaren Teiles die SchlieBstellung des 
Schiebedaches oder der Fensterscheibe ist 

3. Betatigungseinrichtung nach Anspruch 1, da- 
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durch gekennzeichnet, daB die bestimmte Position 
des bcwcgbarcn Tettes bei einem Schiebe-Hebe- 
Dach die Endposition des Hebebereichs isL 

4. Betatigungseinrichtung nach Anspruch 1, bei 
welcher die bestimmte Position des bewegbaren 
Teiles einer Antriebszwischenstellung entspricht, 
dadurch gekennzeichnet, daB der absolute Istwert- 
geber (tl) in einem festen Abstand beidseitig von 
der bestimmten Position ein Signal (C) abgibt und 
dem festen Abstand eine bestimmte Anzahl von 
Zahlimpulsen des inkrementalen Istwertgebers (8) 
zugeordnet ist. 

5. Betatigungseinrichtung nach einem der vorher- 
gehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB 
der Mikroprozessor (7) bei einem SchiieBvorgang,. 15 
mittels der von dem inkrementalen Istwertgeber (8) 

. abgegebenen Zahlimpulse (A, B) und einer Strom- 
messung die Stromanderung flber dem Weg be- 
rechnet und bei einem zu steilen Anstieg des Stro- 
mes den SchiieBvorgang abbricht und das beweg- 20 
bare Teil wieder 6ff net. 

6. Betatigungseinrichtung nach einem der vorher- 
gehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB 
der Mikroprozessor (7) nach der ersten Inbetrieb- 
nahme und einer Verstellung des Sollwertgebers 25 
(5) automatisch einen Suchlauf zu der bestimmten , 
Position veranlaBt und das Zahlregister (7a) des 
inkrementalen Istwertgebers (8) setzt. 

7. Betatigungseinrichtung nach einem der vorher- 
gehenden Ansprflche, dadurch gekennzeichnet, daB 30 
die Getriebeelemerite (2, 16, 12) ein Untersetzungs- 
getriebe, insbesondere ein Einzahngetriebe bilden, 
das den absoluten Istwertgeber (11) bei einer Ver- 
schiebung des bewegbaren Teiles flber den mdgli- 
chen Verstellweg hahezu einen Umlauf ausfuhren 35 
laBt 

8. Betatigungseinrichtung nach einem der vorher- 
gehenden Anspruche, gekennzeichnet durch fol- 
gende Merkmale: 

a) der inkrementale Istwertgeber (8) besteht 40 
aus einem in axialer Richtung vielpolig magne- 
tisierten Magnetring (9), Idem mindestens ein 
Magnetsensor(10, 10a) zugeordnet ist, 

b) der absolute Istwertgeber (11) besteht aus 
einem axial magnetisierten Magnetring (13) 45 
mit einem schrnalen gegenpolig magnetisier- •■ 
ten Segment (15), dem ein Magnetsensor (14) 
zugeordnet ist, der die bestimmte Position des 
bewegbaren Teiles oder den festen Abstand zu 
der bestimmten Position durch ein Signal mel- 50 
det 

9. Betatigungseinrichtung nach Anspruch 8, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Magnetsensoren 
(10, 10a, 14) der Istwertgeber (8, 11) sich innerhalb 
eines die Elektronikeinheit umschlieBenden Ge- 
hauses (37) befinden und die Teile raumlich so an- 
geordnet sind, daB nach dem Zusammenbau von 
Motoreinheit und Elektronikeinheit mindestens ei- 
ner der Magnetsensoren von einem der Magnetrin- 
ge (9, 13) durch die Gehausewand hindurch akti- 
vierbarisL 

10. Betatigungseinrichtung. nach Anspruch ^.da- 
durch . gekennzeichnet, - t daB mindestens einer der 
Magnetringe (9, 13) sich innerhalb des Gehauses 
(37) befindet und nach dem Zusammenbau von Mo- 
toreinheit und Elektronikeinheit eine formschlussi- 
ge Verbindung zwischen diesem Magnetring und 
einer Antriebswelle (2) der Motoreinheit herge- 
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stellt ist 

1 1. Betatigungseinrichtung nach einem der vorher- 
gehenden AnsprQche, dadurch gekennzeichnet, daB 
der Mikroprozessor (7) uber einen Pulsweitenmo- 
dulator (18) auf einen dem Antriebsmotor (1) zuge- 
ordneten Transistor (22) wirkt, urn den Antriebs- 
motor weich zu starten und zu stoppen und die 
Motordrehzahl stufenios zu verstellen. 

12. Betatigungseinrichtung nach Anspruch 11, da- 
durch gekennzeichnet, daB der gepulste Motor- 
strom durch eine sample-hold- Einrichtung (27) er- 
faflt wird. 

13. Betatigungseinrichtung nach einem der vorher- 
gehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB 
der Motorstrom unabhangig vom Betriebszustand 
und der Bordnetzspannung auf einen Maximalwert 
begrenztist. 
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